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[kinci mertebeden sistemlerin Iletim Fonksiyonu

IKINCY MERTEREDEN BIR SISTEME KaADEME ETKIGL

ﬁaégldakitgibi ikinci maritebeden bir diferansivel

denklem verilmis olsun,

48 d9 .

T2 e+ 20T+ B2 = 8,

dt= dt

Eu diferansivel denklemin Laplace dondsdmingd alai-

nirsas
T352@2{53+29T5@2i5}+@2€5} = Bi({8}

(TFs2+20Te+1)8=(s) = 8a(s)



Tiletim fnnkaiynnunﬁ daenklemi7.3) den varacak olur-

saksy
Qa(s) 1
a,(s} T252+?9T5+1

Lo=Uum genel olarak verilirse;s

B=(s} = A{l+RB,eupi{s.t)}+BRocupi{is=t}}

S5, VE S iT352+39T5+1} denkleminin kdkieridir.
T252+E?75+1 = 3

~h+t({(b*-4ac)°-* -9 +(P%ﬁ1)@-$
Siy5a = =
2a T

bulunpuer.
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fkinci mertebeden bir sistemin” zamana gare
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